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1" Lista de exercicios — Sitemas de Controle, $emestre de 2004.

Para ser entregue duas semanas depois da VC

Prof. Luciano

1.

A partir do modelo do motor DC apresentado em aula, simule numericamente seu comportamento para
um conjunto de parametros plausiveis (procure na literatura esses parametros). Faga suas simulacdes nas
seguintes condicoes:

a)

b)

c)

d)

Resposta ao degrau e ao impulso para o motor controlado por campo, por armadura, por armadura
com realimentacao de velocidade e por armadura com realimentacao de velocidade e posicéo.
Resposta ao degrau e ao impulso para o sistema com realimentacéo por velocidade e posicdo para
pelo menos 4 valores de dos ganhos de velocidade, deslocamento, J e b. Analise os resultados em
funcéo dos pardmetros mecéanicos (J, b, K) e do fator de amortecimento e da frequéncia natural.
Ache as equacdes de estado do motor controlado por armadura e realimentacdo de velocidade.
Simule, para uma condicdo qualquer, este modelo e compare com a solu¢do por fungéo de
transferéncia.

Faca uma analise comparativa, do ponto de vista da alocagdo do polos, do motor controlado por
aramadura com realimentag&o de velocidade, com trés valores diferentes do ganho do tacometro e de
posicéo.

Em funcdo das especificacbes da resposta transitéria apresentada no @datpd4188), calcule e
discuta o sobre-sinal (Mp), o tempo de subida (Tr) das solu¢des apresentadas em 1d.

Exercicios do Ogata {4d.): B.2.5, B.2.14, B.2.15, B.2.23

Exercicios do Ogata {é4d.): B.3.1, B.3.10, B.5.8, B.5.13, B.5.20

Estudar exemplos resolvidos 3.7, 3.8, 3.9 Ogatad, pg. 71-74. N&o precisa entregar.



